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摘 要

雷達追蹤系統中的變加速度(Maneuvering Estimation)偵測之數學運算程序為主要的處理技術之一。在實際追蹤系統中，追

蹤目標的變加速度運動是必須詳加考慮，若雷達系統不考慮此項變因，一旦追蹤目標作變加速度運動，系統將產生巨大的

誤差，甚至無法完成追蹤任務。本論文中的變速度估測，考慮實際遭遇之各種情況進行模擬。並與加入適應性程序之方法

進行比較。模擬結果顯示本論文所提出之演算法則將使追蹤系統獲得更精確的追蹤結果。

關鍵詞 : 變速度估測 ; 卡門濾波器 ; 適應性程序
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